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Rear obstruction warning transceiver system for goods vehicle - has puised infrared 
laser and scanner contg. rotary prism and scan position detectors, with electrical 
interface to ignition which is cut=out when measured distance to obstacle crosses 
min. sepn. threshold 
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Abstract of DE4239061 
The transceiver (1) installed at the rear of the 
vehicle Is provided with Interface connections for the 
ignition system (3), reversing lights (4) and a high- 
resolutiort display (5) within for the driver. 
An electrohic evaluation microprocessor (11) 
controls a semiconductor laser (7), rotating (9) 
optical prism (8), and lens assembly with integral 
concentric photodetectors (10) and self-test device 
(6). The ignition is switched-off automatically when 
the vehicle encroaches within a fixed mIn. distance 
from any obstacle. 

ADVANTAGE - Driver can reverse safely into area 
divided into zones of different importance, within 
which several obstacles or hazards are reliably 
distinguishable. 
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@ Warngerat vor HIndernissen und Gegenstanden Im Ruckwartsfahrbereich von Lastkraftwagen, Bussen oder 
ahnlichen Fahrzeugen 

(§) Das Warngerat vor Hindernissen und Gegenstanden im 
Ruckwartsfahrbereich von Lastkraftwagen, Bussen oder 
ahnlichen Fahrzeugen, bestehend aus einem Transceiver (1) 
und elnem Anzeigegerat (12), zeichnet sich dadurch aus» daB 
der Transceiver einen optischen Kanal (2), eine Schnittstelle 
(3) zur Fahrzeugzundung, eine Schnittstelle (4) zur Ruckfahr- 
leuchte und eine Schnittstelle (5) zum Anzeigegerat hat 
Der optische Kanal (2) beinhaltet einen Halbleiterlaser mit 
Ansteuerung (7), ein drehbar angeordnetes optisches Prisn^a 
(8) mit Antrleb und Positionsdetektor fur die Rotation (9), ein 
Objektiv mit integrierten, konzentrisch angeordneten opti« 
schen Detektoren (10) und eine Seibsttesteinrichtung (6), 
sowie eine Elektronik/Auswertebaugruppe mit Mikroprozes- 
sor (11). 
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Beschreibung Bei dem Scanner handelt es sich um ein, in der Lings- 

achse drehbar angeordnetes optisches Prisma mit An* 
Die Erfindung betrifft ein Hindemiswamsystem fur trieb und Positionsencoder. Das Prisma befindet sich im 
Kraftfahrzeuge mit einem, im rQckwirtigen Bereich des divergenten Strahlengang des optischen Systems. 
Fahrzeugs angeordneten Transceiver, einer im Sicht- 5 Erfrndungsgemafi sendet der vertikal angeordnete 
und Hdrbereich des Fahrzeugfiihrers angegeordneten Halbleiterlaser, nach Einlegen des Riickw^gangs, ge- 
Anzeige, einer Schnittstelle zur elektrischen ZOndung puIstesLaserUchtaus. 

des Fahrzeugs, sowie einer Auswerte- und Elektronik- Die vertikal ausgerichtetc und schmale Lichtzeile 
einheit wird mittels der aus der Literatur bekannten Abtastem- 

Solche Einrichtungen sind bekannt Oftmals werden 10 richtung — Drehprisma — in der horizontalen Achse 
Ultraschall- oder Radarortungsverfahren angewendet kontinuierlichabgelenkt 

Dabei wird die, von den im Erfassungsbereich befmdii- Mittels des optischen Systems wird damit im Wirkbe- 
chen Hindemissen reflektierte Strahlung detektiert und reich eine groBe FlsLche mit Laserlicht beleuchtet und 
als Signal zur Anzeige gebracht mit hoher Aufldsung abgetastet 

Der Nachteil dieser vorbekannten Einrichtungen ist, 15 Der Drehwinkel des Drehprismas, bezogen auf eine 
da0 un Erfassungsbereich des Systems keine Aufldsung festgelegte Nullposition, wird mit einem hochaufldsen- 
erfolgt, sogenannte 'Tote Wmkel" vorhanden sind und den Po^tionsdetektor fOr Drehbewegungen gemessen. 
daB keine genaue Entfemungsmessung zwischen dem Befmdet sich im Erfassungsbereich ein Hindernis, so 
Hindernis und dem Fahrzeug durchgef Qhrt wird wird das von diesem Gegenstand reflektierte Laserlicht 

DerFahrzeugfiihrerkannauBerdemnichtunterschei- 20 von der Empfangsanordnung detektiert Mittels Ucht- 
den zwischen einem Wamsignal, das von einem Gegen- laufeeitmessung wird die Entfemung zwischen den Ge- 
stand stammt, der sich im Sichtbereich des RQckspiegels genstanden und dem Fahrzeug gemessen. 
befindet und einem Wamsignal, das von einem Gegen- Die horizontale Position dieser Gegenst9nde, bezo- 
stand, der sich nicht im Sichtbereich des RQckspiegels gen auf die optische Achse, die der Fahrzeugl^gsachse 
befindet 25 entspricht, wird durch den Positionsdetektor des Dreh- 

Die Aufgabe dieser Erfindung besteht in der Schaf- prismas ermittelt 
fung einer Vorrichtung, die dem Fahrzeugfiihrer unter ErfindungsgemaB werden die gemessenen Daten und 
alien Qblichen Bedingungen eine zuverl&ssige Wamung die Verarbeitung der Signale in der Elektronikbaugrup- 
und Anzeige vor Hindemissen und GegenstSnden gibt, pe durch einen Mikroprozessor ausgewertet, bewertet 
die sich im Rangierbereich bei der RQckw§rtsfahrt be- 30 und zur Anzeige gebracht 

finden. - . . Verfahren ermdglicht die Unterscheidung und 

Die erfindungsgemaBe;L5sung besteht darin, daB ein Bewertung von mehreren Hindemissen oder Gegen- ^ 
Transceiver gepulstes,..unsichtbares Licht — yorzugs- standen im Gefahrenbereich. Der Gefahrenbereich ist 
weise im Infraroten Spektralbereich^ ~ aussendet Die- in Zonen unterschiedlicher Wertigkeit unterteilt In der 
ses Licht wird mit emem Scanner Jcontinuieriich in der 35 Anzeige wird diese Wertigkeit berQcksichtigt 
horizontalen Achse abgelenkt und mit einer geeigneten ZweckmaBigerweise werden GegenstSnde oder Ob- 
Optik in der Strahlgeometrie den Erfordernissen ange- jekte in Fahrtrichtung eine hdhere Wertigkeit erhalten, 
paBt Der Wirkbereich wird somit groBflachig und fS- als Objekte die seitlich der Fahrtrichtung detektiert 
cherfdrmig abgetastet werden. 

Die erfindungsgemaBe Ldsung besteht weiter darin, 40 Ebenso wird eine Bewertung der jeweils gemessenen 
daB der Transceiver das von Hindemissen reflektierte, Entfemung vorgenommen. Es erfolgt nur dann eine 
infrarote Pulslicht detektiert und die Entfemung miBt Wamung, wenn sich die Gegenstande und Hindemisse 
BezugsachseistdieFahrzeuglangsachse. innerhalb einer festgelegten Entfemung befinden. Mit 

Das hiervorgeschlagene System ist in der Gesamtheit abnehmendem Abstand zwischen Hindernis und Fahr- 
absolut neuartig und kann an alien Kraftfahrzeugen 45 zeug wird die Wamung immer intensiver, bis bei Unter- 
nachgeriistet werden. schreiten eines festgelegten Minimalabstandes die Fahr- 

Es unterstatzt den Fahrzeugfiihrer beim Ruckwarts- zeugzundung automatisch unterbrochen wird; ein so- 
rangieren und vermindert das Unfallrisiko erheblich. fortiger Fahrzeugstop ist damit gesichert 

Die Betriebsbereitschaft des Systems wird mittels ei- 
Beschreibung 50 ner Selbsttestemrichtung uberwacht und an dem Anzei- 

gegerat zur Anzeige gebracht 

Das hier vorgeschlagene, neuartige und Mikropro- Die Anzeige der detektierten Gegenstande oder Hin- 
zessor gesteuerte Warasystem besteht erfindungsge- demisse, wird erfindungsgemaB sowohl akustisch, als 
mSB aus den Komponenten: auch optisch angezeigt Eine Bedienung ist nicht erfor- 

55 derlich. Die optische Anzeige erfolgt mittels hochaufld- 

— Transceiver, sender Displays im Sichtbereich des FahrzeugfQhrers. 

— Anzeigebaugruppe. Mit dem hier vorgeschlagenen System wird dem 

Fahrzeugfuhrer die Mdglichkeit gegeben, zusatzlich zu 
Der Transceiver beinhaltet einen optischen Sender, seinen Sichtmitteln, den Gefahrenbereich wesentlich 
einen Scanner mit Positionsencoder. eine Optikbau- 60 besser als bisber m6glich, zu beurteilen und entspre- 
gr uppe, bestehend aus einem Objektiv mit Infrarotfilter chend zu handeln. 

und integrierter konzentrischer Detektor- und Selbstte- Die Erfindung wird im folgenden anhand von vorteil- 
stanordnung, sowie eine Elektronikbaugruppe. haften AusfOhrungsformen unter Bezugnahme auf die 

Der optische Sender kann ein Halbleiterlaser mit ge- beigefugten Zeichnungen beschrieben. 
eigneter Ansteuerungsein.DielichtemittierendeFiache gs Eszeigen 

dieser Laser zeigen in der vertikalen Richtung eine we- Fig. 1 den Transceiver mit den elektrischen Anscfalfls- 
sentlich grOBere Ausdehnung als m der horizontalen sen, 

Richtung. Fig. 2 den Aufbau des Transceivers. 
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In Rg. 1 ist der Transceiver 1 mit dem optischen Ka- 
nal 2, mit der elektrischen Schnittstelle zur Fahrzeug- 
zOndung 3, mit der elektrischen Schnittstelle zimi Rdck- 
f ahrleudbte 4, mit der elektrischen Schnittstelle zum An- 
zeigegerit 5 sowie das Anzeigegerat 12 schematisch 5 
gezeigt 

In Rg. 2 ist schematisch der Transceiveraufbau dar- 
gesteilt Er weist einen Halbleiterlaser mit Ansteuerung 
7, ein drehbar angeordnetes optisches Prisma 8-mit An- 
trieb und Positionsdetektor fOr die Rotation 9, ein Ob- to 
jektiv mit integrierten, konzentrisch angeordneten opti- 
schen Detektoren 10 und Selbsttesteinrichtung 6^ sowie 
eine Elektronik/Auswertebaugruppe 11 auf. 

PatentansprGche 15 

1. Hindemiswamgerit zmn Einsatz bei der RQck- 
w^fahrt von Lastkraftwagen oder ihnlichen 
Fahrzeugen, dadurch gekennzeichnet, dafi ein 
Transceiver (1) im ruckwartigen Bereich der Fahr- 20 
zeuge montiert wird und, daB ein optischer Kanal 
(2) und daB mmdestens ein Anzeigegerat (12) vor- 
handenist 

2. Hinderniswarngerat nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB der optische Kanal (2) einen 25 
gepulsten Halbleiterlaser (7), ein rotierendes opti- 
sches Prisma (8) mit Ansteuerung und Positionsde- 
tektor fur die Rotation (9), ein Objektiv (10) mit 
integrierten optische Detektoren und eine Selbstte- 
steinrichtung (6) aufweist 30 
3* Hinderniswarngerat nach Anspruch 1 und 2, da- 
durch gekennzeichnet, daB der.Halbleiterlaser (7),. : 
das rotierende Prisma (8) mit Ansteuerung und Po- : 
sitionsdetektor fur die. Rotation (9) imd die opti: ^ 
schen Detektoren eiektrisch:synchromsiert sind - 35 

4. Hinderniswarngerat nach Anspruch .1 bis 3, da- 
durch gekennzeichnet, daB die Betriebsbereitschaft 
nach eingeschalteter Ziindung und dem Einlegen 
des Ruckwartsgangs fiber die elektrische Schnitt- 
stelle (4) gegeben ist 40 

5. Hinderniswarngerat nach einem der Anspriiche 1 
bis 4, dadurch gekennzeichnet, daB alle Signaie in 
der Elektronik-Baugruppe (11) dutch einen Mikro- 
prozessor bewertet, ausgewertet und gesteuert 
werdea 45 

6. Hinderniswarngerat nach einem der Anspriiche 1 
bis 5, dadurch gekennzeichnet, daB bei Unterschrei- 
tung eines festgelegten Minimaiabstandes zwi- 
schen Hindemis und Fahrzeug, die Zundung des 
Fahrzeugs durch das Hinderniswarngerat automa- 50 
tisch fiber die elektrische Schnittstelle (3) unterbro- 
chenwird. 
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